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 本研究では，関節が能動ユニバーサルジョイントで構成され 3 次元運動が可能な車輪拘束ヘビ
型ロボットを対象に，跳躍運動を実現することを目的とする．まず，跳躍運動に最適なヘビ型ロ
ボットの初期姿勢を導出する．また，接地部分の反力を考慮し跳躍運動中に滑りが起こらず重心
軌道の目標追従を保証する制御則を提案する．滑りの回避を実現するためには，ロボットと床面
の間に働く接触力と摩擦力を考慮する必要があるため，動力学モデルに基づいた制御系設計を行
う．具体的には，ロボットの入力の冗長性を利用することで，ロボットが滑らないための摩擦条
件を満足しつつ，ロボットの重心を目標軌道に追従させる制御則の設計を行う．最後に，数値シ
ミュレーションおよび物理シミュレータにより，制御則の有効性を検証する． 
 
 
